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Abstract (en)
The method is for the controlling of a number of manipulating devices such as multi-axis industrial robots, of which at least one functions as a
reference device and the other as a copying device. The reference device is moved into a number of predetermined poses inside its working
space. A parameter-model for the copying manipulating device from actual set deviations between first set poses and actual poses, and second set
poses and actual poses, is determined both for errors of the copying manipulating device and for errors of the reference manipulating device. An
independent claim is included for a device for the improving of accuracy characteristics of manipulating devices (1,2) including a control unit (3,4)
for the moving of the manipulating devices in predetermined set poses (P2,P2'), an external measuring system (5,6) to determine actual poses from
the set poses, a comparator to determine a deviation between the respective set poses and actual poses of one device, and a model forming unit to
determine a parameter model of at least one of the manipulating devices from the combined actual set deviations of the devices.

Abstract (de)
Die Erfindung betrifft ein Verfahren zum Steuern einer Mehrzahl von Handhabungsgeréten, wie Mehrachs-Industrierobotern. Mindestens ein
Handhabungsgerét fungiert dabei als Referenz-Handhabungsgeréat und wird in eine Anzahl vorgegebener Posen innerhalb seines Arbeitsraums
bewegt, an denen interne Stellungswerte als erste Soll-Posen bestimmt werden. Fiir jede Soll-Pose wird anschlieBend eine erste Ist-Pose des
Referenz-Handhabungsgeréts durch ein externes Messsystem bestimmt. AnschlieBend fahrt wenigstens ein weiteres Handhabungsgerat bestimmte
Posen des Referenz-Handhabungsgerats als zweite Soll-Posen an, wobei fiir jede dieser Posen eine Ist-Pose des weiteren Handhabungsgerats
durch ein externes Messsystem bestimmt wird. Anhand von Ist-Soll-Abweichungen zwischen den so bestimmten Soll- und Ist-Posen der beiden
Handhabungsgeréate wird anschlieBend ein Parametermodell fiir das weitere Handhabungsgerat ermittelt, mit dem sich simultan sowohl eigene
Fehler dieses Handhabungsgeréts als auch Fehler des Referenz-Handhabungsgeréats kompensieren lassen. Das erfindungsgemane Verfahren ist im
Zuge einer vereinfachten und verbesserten Kooperation von Handhabungsgeréaten einsetzbar. <IMAGE>
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